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Tarea 1: ¢{Qué aspecto tiene el paisaje? Bazar de ideas - algunas ideas:
Los alumnos crean elementos del paisaje. * Construccién de un entorno con bloques ArTeC

iCualquier s.ollucmn es I:fuen.a' . ) * Construir un entorno con materiales reciclados
Se puede utilizar cualquier tipo de herramienta y material. | | Dibujar

Puedes utilizar las ideas y la lista de materiales del Bazar . i
* Crear infografias con Al

de ideas, utilizar tus propias ideas o simplemente dejar
que los nifios resuelvan el problema utilizando su Para mas detalles sobre las distintas soluciones,
iconsulte las fichas de ideas!

creatividad.

Campos de desarrollo: Ademas:

Centrarse en: * Concentraciénde la
Comprensién de atencién
textos Concentracion
Orientacion espacial tematica -Ciencias
Habilidades motoras Naturales
Creatividad Desarrollo de talentos

Tarea 2: {Como es una marioneta con extremidades Bazar de ideas - algunas ideas:
moviles? + Construir una marioneta con bloques ArTeC
Los alumnos crean una figura animal con extremidades « Cortary encuadernar una marioneta de cartén

moviles. * Dibujar series
iCualquier solucidn es buena! . J . .,
* Editor de animacién

Se puede utilizar cualquier tipo de herramienta y material.
Puedes utilizar las ideas y la lista de materiales del Bazar
de ideas, utilizar tus propias ideas o simplemente dejar
que los nifios resuelvan el problema utilizando su
creatividad.

Para mas detalles sobre las distintas soluciones,
consulte las fichas de ideas.

Campos de desarrollo:  Ademas:
Centrarse en: * Concentracién de la

* Comprension de
textos
Habilidades motoras
Orientacidn espacial
Creatividad

atencion
Concentracidn
temadtica -Dibujo,
informatica
Desarrollo de talentos

Como gestionar el resultado:
Cuelga las fotos en la pared, en un cartel grande, y pide a los
nifios que las ordenen segun una regla que ellos decidan.
Guarda los objetos en un armario, para protegerlos de las
caidas. Pega una etiqueta con el nombre del grupo.
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Centrarse en:

*  Orientacion espacial (D3)

Objetivos de la leccion:

*  comprension de textos

*  resolucion de problemas

* toma de decisiones
organizar el trabajo en grupo

Erase una vez un Sultan Elefante aue cEyé hablar del asombroso mundo de las hormigas a su amigo Ulukepez.
Entusiasmado por conocerlo, el Sultédn Elefante y su ejército de elefantes fueron al pais de las hormigas. Sin
embargo, en lugar de hacer amigos, el Sultdn Elefante aueria aue las hormigas fueran sus esclavas, asi aue les
declaro la guerra.

Para sorpresa de todos, las hormigas no se defendieron. Ulukepez, aue hablaba tanto el idioma de los elefantes
como el de las hormigas, explicéd aue éstas se habian rendido incluso antes de la batalla. EL Sultén Elefante, al
ser tan grande, no podia ver ni oir a las diminutas hormigas, asi aue Ulukepez trajo a sus lideres para hablar.

EL Sultan Elefante, al no comprender la naturaleza pacifica de las hormigas, les exigié aue construyeran un gran
palacio en el plazo de un afio. A la Hormiga Coja de Barba Roja, una valiente lider de las hormigas, no le gusté
esta idea, pero no tuvieron mas remedio aue aceptar para evitar la destruccion por parte del ejército de elefantes.
Cuando las hormigas empezaron a construir, se sintieron tristes goraue tenian aue renunciar a su libertad para
hacer lo aue auisieran. La sabia hormiga coja de barba roja estaba preocupada por su independencia, pero tenian
aue seguir trabajando en el palacio. Pero no sabfan aue aauello era sélo el principio de una aventura inesperada.

Principales caracteristicas e interacciones de los personajes

Cémo utilizar la ficha de personaje:

Cada alumno rellena su propia Ficha de personaje:

Sultan de Pasea, 3 personajes hablan + escribe el nombre del personaje

los habla entre si y actdan *+  sus rasgos, movimientos, reacciones, etc.

elefantes segun la historia. * recoge los elementos del entorno, otros accesorios, cosas que hay que

La hormiga | Pasea, construir

Personajes | Caracteristicas | |nteracciones

coja de habla . reflgxmna sobre las fa.ses, las

barba roja herramientas y los materiales de

construccion del robot

Ulukepez convertido | 3 personajes hablan Los alumnos pueden utilizar mas
en entre si'y acttian piezas de cada parte de la ficha de

Sultan de los elefantes
La hormiga coja de
barba roja

Ulukepez

z =

hmabrlloneta, segun la historia. personaje si es necesario.
abla

- Caminar
Sugerencias Hable

* Hablar de cdmo se mueven los
elefantes y los pdjaros. Tu nombre;

Hacer algunos movimientos con Estoy construyendo: - -

los nifios para imitar los K / .
movimientos de los elefantes, | ¢~ TTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTC ] Palacio

los pajaros y las hormigas. G T4 nombre: Montaiia

Mostrar a los nifios modelos o Tierra de hormigas
L L. Aseglirate de aue tu robot es capaz de: .

anatémicos mdviles. Tierra de elefantes

Construir una figura sencilla con Escuela de

piernas, brazos o alas mdviles D it = /I elefantes

con bloques ArTeC. 5 e
N “:" 2 Tu nombre:

También deberia haber: Las principales
acciones de la historia
Dividir el segmento
de texto en trozos
Hacer una lista de las
cosas necesarias
Archivos multimedia
necesarios

Materiales sugeridos

* Robot ARTeC y bloques (al
menos el juego de 112 piezas)
Modelos anatémicos o
fotografias de la boca, los brazos
y las piernas
papel blanco, lapiz, carpeta

Reflexiona:
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Centrarse en:

. Orientacion espacial (D3)

Objetivos de la leccidn:

. habilidades motoras,

. resolucién de problemas,

. toma de decisiones
imagen corporal,
magquinas sencillas
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Materiales sugeridos

* Bloques ArTeC (al menos el juego de 112 piezas) y
juego de robotica ArTeC (al menos placa base
Studuino, 2 motores CC, ruedas, 2-10
servomotores, 1, 2 6 5 sensores tactiles, 1
fotorreflector IR, 1 sensor Sond)
Fotos, videos sobre elefantes, hormigas, abubillas
Mapa mental o borrador de gréfico , Storyline

Tarjetas de personaje y plantilla de tarjeta de éComo rellenar la ficha del robot?
tarea robdtica * Elijala actividad del robot y la complejidad del

Lapiz programa en funcién de las capacidades del nifio,
basandose en la ficha de actividad, el aspecto evolutivo
y el nivel de programacion.

Si es necesario (por ejemplo, para clarificar o
diferenciar), se pueden rellenar tarjetas de robot
adicionales.

Disefia el robot con varias formas de
construccion/programacion.

Completa las fichas del robot en la lengua meta.

No es necesario rellenar todas las columnas de la tabla,
sélo las que sean relevantes para el funcionamiento
especifico del robot.

Basandose en cada fila de la tabla, describa el

Trompa funcionamiento del robot en la lengua meta utilizando

Hormiga frases gramaticalmente correctas.
Ulukepez

El nombre de mi robot:

Sugerencias

* Discutir cdmo imitar los movimientos de las
hormigas.
Discutir cémo los robots pueden expresar el
miedoy laira.
Discutir cémo se puede demostrar la
interpretacion con robots

Elefante

Temas relacionados en el Rincén técnico
Programacion del motor de CC
Dar cuerda al motor varias veces (2.a, 2.b)
Bobinado del motor hasta que el sensor detecta un obstaculo (4.b, 4.c)
Programacion del servomotor
Movimiento del brazo hasta un dngulo determinado (3.a)
Movimiento repetido del brazo durante un nimero de veces (3.b)
Movimiento sincrono de 2 o mds servomotores (3.d)
Prueba y programacion Sensor tactil (4.a, 4.b, 4.c)
Mando a distancia de 4 Touchsensors (4.d)
Pruebay programacion de un Fotoreflector IR (7.3, 7.c, 7.€)
Utilizacion de un fotoreflector IR para detectar un objeto (7.d, 7.e)
Prueba y programacion del sensor de sonido (9.a,b)

Las piezas aue necesite para mi robot:

. L, Escribe frases cor
Asi es como funcionard mi robo is fabls snteri

Los actores principales
estan accionados

\I Disefios de robots

Estan apareciendo

mecanicamente o por
motores de corriente
continua, pero ain no
estan programados.

PROG1

Se incluyen robots
estaticos y de cambio de
posicion, con 1-1 Buzzer
para la comunicacion.

soluciones apasionantes
para servomotores en
robots, dos de las cuales
ya trabajan juntas.

que suponen un reto
no sélo para
programar, sino
también para
construir.
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Ideas para robots con distintos niveles de programacion

Los actores principales . Estan apareciendo
. . Se incluyen robots . . -
estan accionados L . soluciones apasionantes Disefios de robots que
L estaticos y de cambio de .
mecanicamente o por osicion. con 1-1 Buzzer para servomotores en suponen un reto no sélo
. ICI - uzz .
motores de corriente para Ia c’om nicacion robots, dos de las cuales para programar, sino
. . uni | . . . .z .
continua, pero aun no P ya trabajan juntas. también para construir.
estan programados.

PROG1 PROG2 PROG3 PROG4

ENCUENTRO DEL SULTAN DE LOS ELEFANTES CON LAS HORMIGAS

P1 Titiritero

a) Elelefante sultdn, la hormigay el pajaro son accionados directamente por 1 motor
de corriente continua, ya se mueven, pero alin no estan programados. Gracias a los
motores de corriente continua montados de forma diferente y a los engranajes
montados de forma diferente, cada figura se mueve en una direcciéon diferente y de
forma diferente. Su movimiento puede controlarse encendiendo y apagando el
portapilas.
La hormiga esta construida como se muestra en la version a), pero Ulukepez el
pajaroy el sultan de los elefantes estan ahora construidos sobre un carro
programable. El pajaro se acerca, luego se mueve con el elefante y después se aleja
de él, reflejando la dinamica de la escena.

P2 Robots teledirigidos

a)  Sultan de los elefantes: 4 robots controlados por sensores téctiles, 2 accionados por

motores de corriente continua. Los sensores téctiles de la consola hacen que el
robot teledirigido se mueva en 4 direcciones (adelante y atrds, derecha e izquierda).
Ulukepez el pajaro: robot estético con 1 servomotor para mover la figuray 1 sensor
tactil para iniciar el programa. Se mueve hacia adelante y hacia atras 4 vecesy luego
se detiene. Pulsa el sensor tactil para iniciar de nuevo el programa.

La hormiga: se mueve hacia adelante y hacia atras con 1 motor de corriente
continua, automaticamente al encenderse. 2 LEDs parpadean simultaneamente,
colocados como ojos durante los movimientos.

b) Sultan de los elefantes: 2 sensores tactiles, 2 LED, 2 servomotores  estaticos con 1

zumbador. Un sensor tactil mueve la cabezay la cola del elefante hacia la derecha

mediante 1 servomotor y los LED parpadean alternativamente en sus ojos mientras
suena el zumbador. El otro sensor tactil mueve la cabezay la cola del elefante hacia la
izquierday los LED parpadean simultdaneamente en sus ojos, el zumbador vuelve a sonar,
imitando una conversacion.

* Ulukepez el pajaro: un robot con 5 sensores tactiles y 2 motores de corriente
continua. Los 4 sensores tactiles de la consola mueven el robot teledirigido en 4
direcciones (adelante y atras, derecha e izquierda). En el 52 botdn, el zumbador
suena como un pdjaro hablando con un elefante.

La hormiga: como en la versioén a).
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Ideas para robots con distintos niveles de programacion

Los actores principales . Estan apareciendo
. . Se incluyen robots . . -
estan accionados L . soluciones apasionantes Disefios de robots que
L estaticos y de cambio de .
mecanicamente o por osicion. con 1-1 Buzzer para servomotores en suponen un reto no sélo
. ICI - uzz .
motores de corriente para Ia c’om nicacion robots, dos de las cuales para programar, sino
. . uni | . . . .z .
continua, pero aun no P ya trabajan juntas. también para construir.
estan programados.

PROG1 PROG2 PROG3 PROG4

ENCUENTRO DEL SULTAN DE LOS ELEFANTES CON LAS HORMIGAS

P3 Introduccion del sensor de infrarrojos

La instalacion especial de servomotores hace que las escenas sean atin mas emocionantes

a) Sultdn de los elefantes: robot estatico con 4 servomotores, 2 LED, 1 sensor de sonidoy 1 zumbador. El robot puede activarse dando

una palmada cuando el pajaro esta delante de él. A continuacidn, el robot estd programado para mover las orejas hacia delante y
hacia atras, la trompa hacia arriba y hacia abajo y la cola hacia la derechay hacia la izquierda. Sus ojos parpadean simultdneamente
de forma «temerosa». El zumbador suena, como si hablara con Ulukepez.
Ulukepez, el pajaro: 2 actores montados sobre una base robética motorizada de corriente continua, con 1 zumbadory 1 fotorreflector
IR. Cuando se enciende, avanza automaticamente hasta que el fotorreflector IR detecta al sultéan de los elefantes. Entonces se detiene
y se activa el zumbador.
Las hormigas: cada figura de hormiga consta de 2 -2 servomotores, por lo que puedes construir 4 hormigas en 1 basemount
programado. Las hormigas empiezan a moverse automaticamente cuando se enciende el portapilas. Como los movimientos de cada
una de las 4 figuras son ligeramente diferentes, dan el efecto de un hormiguero real. Las figuras de hormigas pueden moverse
simultdneamente o una tras otra.

b) Sultan de los elefantes: la estructura robdtica vista en la versidn a), que puede controlarse mediante 2 sensores tactiles. Uno de los

sensores tactiles mueve las orejas del robot hacia delante y hacia atras, la trompa hacia arriba y hacia abajo, y la cola hada la izquierda 'y

hacia la derecha, mientras los LED parpadean alternativamente y suena el zumbador. El otro botdn hace lo mismo, pero los LED parpadean

simultdaneamente.

e Ulukepez, el pajaroy la hormiga robot cooperantes: el pajaro tiene un rail de accionamiento en la espalda, 1 zumbadory 1 sensor de
sonido. El zumbador del pajaro se activa cuando su sensor de sonido detecta el zumbador de la hormiga. El 1 motor de corriente
continua montado en la hormiga lleva incorporados pequefios engranajes que permiten al pequefio robot subir a lomos del pajaro.
Cuando llega arriba, se detiene y el sonido de su zumbador enciende el sensor de sonido del péjaro, haciéndolo sonar, simbolizando la
traslacion del pajaro entre la hormiga y el elefante.

P4 Cooperacion entre robots, coordinacién de servomotores

¢ Sultdn de los elefantes: el robot esta accionado por 8 servomotores, tiene 2 LED para los ojos, 2 pulsadores para controlar sus
movimientos y 1 zumbador. Un sensor tactil hace que toda la estructura se mueva, los LED se encienden. El otro sensor téctil sirve
para mover los servomotores montados en la cabezay el cuello, los LED también se encienden y suena el zumbador.

Ulukepez, el pajaro: 2 figuras montadas sobre una base robdtica motorizada de corriente continua, el programa se inicia al pulsar 1
botén y avanza hasta que el elefante es detectado por 1 fotorreflector IR situado en la parte delantera del robot. Entonces se detiene,
suena el zumbador, retrocede un poco, se detiene y vuelve a sonar el zumbador.

Las hormigas: estructuralmente idénticas a p3/a), pero su programa no se activa automaticamente, sino por 1 Fotoreflector IR.
Cuando Ulukepez pasa por delante de las hormigas, las enciende. Aqui las hormigas se encienden una tras otra.
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